






























































加工转子 的 立 方 氮 化 硼（ＣＢＮ）砂 轮 轴 向 剖 面 的 数

































螺杆转子 的 加 工 坐 标 系 如 图１所 示。Ｓｒ 为 螺
杆转子的固定 坐 标 系，ｚｒ 轴 与 转 子 轴 线 重 合，Ｓｇ 为




















ｒＴｃｇ＝ ［ｘｃｇ，ｙｃｇ，ｚｃｇ］Ｔ ＝Ｍ１ｒＴｃｒ （３）
则成形砂轮的廓形方程为

























ｙｉ），沿主位移ｘ方 向 走 一 步，下 一 点 只 能 在Ｐａ（ｘｉ
＋１，ｙｉ＋１）和Ｐｂ（ｘｉ＋１，ｙｉ）两点中选取。Ｐａ 和Ｐｂ
的中点为Ｍ（ｘｉ＋１，ｙｉ＋０．５），若 中 点 Ｍ 在 理 想 直
线的下方，则Ｐａ 点距离直线近，点亮Ｐａ；否则点亮
图３　直线中点Ｂｒｅｓｅｎｈａｍ算法
Ｐｂ。从Ｐｉ（ｘｉ，ｙｉ）点 走 第 一 步 后，为 进 行 下 一 像 素






















































（２）根 据Ｂｒｅｓｅｎｈａｍ算 法，用 蓝 色 点 亮 屏 幕 像
素点阵中最佳逼近的像素点，其中屏幕底色为黄色，
如图７所示（网络版彩图）。对扫掠面图像像素点阵






（３）边界 跟 踪 原 理［１９］：①从 左 上 方 搜 索 图 像 直
至找到新区域的像素点Ｐ０，该点是该域所有像素中











７位开 始 逆 时 针 方 向 扫 描Ｐｉ，０位 置 的８－邻 接，在４












为屏幕的 分 辨 率，Ｐｉｘｉｙｉ 为 扫 掠 面 的 分 段 坐 标 系。
若Ｘｉ，ｎｉ＜ＸＰｅ，令ｉ＝ｉ＋１，Ｐｉ，０＝Ｐｉ－１，ｎｉ－１，重复步骤
３；若Ｘｉ，ｎｉ＝ＸＰｅ，则 扫 描 结 束。得 到 所 有 扫 掠 面 边














　　（５）Ｂｒｅｓｅｎｈａｍ算法和边 界 跟 踪 皆 是 在 像 素 级
边缘检测获取的廓形图像像素点，与实际曲线有一
定的误差，尤其是在斜率变化较大的像素点处。本
文利用直线 拟 合 像 素 点 中 心 提 取 亚 像 素［２０］边 缘 点
的方法减小误差。图１０为斜率（τ＞０）变化最大的



































０３阳 左 ４　 ５９．６８　 ３６．２８１　 １１６


















采用包络－像素法 得 到 的 成 形 砂 轮 对 螺 杆 转 子 进 行
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